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DISPOSITIF D'ACHEMINEMENT DE FIL A UN ROBOT. 



La presente invention concerne un dispositlf (100) 
d'acherninement de fil (F) a un robot (300) de type mono ou 
multi-axes, le fil (F) etant enroule sur une bobine de fil (510, 
510'). 

Le dispositif (100) d'acheminement de fil (F) est remar- 
quable en ce que le dispositif (100) comporte des moyens 
prevus pour acheminer le fil (F) de la bobine de fil (510, 
510') vers le robot (300), la bobine de fil (510, 510') n'etant 
pas embarquee sur le robot (300). 





iiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiii 



2814733 



La presente invention concerne un dispositif cTacheminement de fil a un robot 
de type mono ou multi-axes, en particulier un robot d'agrafage pourvu d'une tete 
d'agrafage apte a former les agrafes. 

Un tel robot d'agrafage, par exemple, de type a six axes, et qui est destine a 
5 agrafer des panneaux pour former des caisses ou des palettes, comporte une tete 
d'agrafage qui est deplacee par le robot aux points d'agrafage des panneaux qui sont a 
cet efFet maintenus en position d'agrafage. 

La tete d'agrafage est generalement constitute d'un mecanisme d'agrafage 
comportant un piston porte-coupeur, coudeur destine a couper une longueur 
10 determinee de fil, puis a la former en forme d'agrafe et 1'enfoncer dans lesdits 
panneaux a agrafer. 

Le mecanisme d'agrafage est alimente en fil par une bobine de fil disposee a 
proximite du mecanisme d'agrafage. 

S'agissant d'une tete d'agrafage embarquee, la presence d'une bobine de fil 
15 avec la tete d'agrafage impose l'utilisation d'un robot plus puissant pour qu'il puisse 
deplacer la masse de la tete d'agrafage et celle de la bobine du fil. 

Par ailleurs, la capacite de la bobine de fil est reduite pour permettre 
1'adaptation de la tete d'agrafage sur un robot afin de limiter 1'encombrement de la 
tete d'agrafage. De ce fait, le robot doit frequemment etre arrete pour changer la 
20 bobine de fil. 

Le but de l'invention est done de proposer un dispositif d'acheminement de fil 
a un robot de type mono ou multi-axes, en particulier un robot d'agrafage pourvu 
d'une tete d'agrafage apte a former les agrafes, et qui bien que n'imposant pas un 
encombrement plus important de la tete d'agrafage, ne limite le robot en capacite 
25 d'agrafage que par la taille des bobines de fil disponibles. 

A cet effet, le dispositif d'acheminement de fil a un robot de type mono ou 
multi-axes, le fil etant enroule sur une bobine de fil, est remarquable en ce qu'il 
comporte des moyens prevus pour acheminer le fil de la bobine de fil vers le robot, la 
bobine de fil n'etant pas embarquee sur le robot. 
30 De cette maniere, la taille de la bobine de fil peut etre disposee n'importe ou 

et sa dimension n'est pas limitee 

Selon une autre caracteristique de l'invention, le dispositif d'acheminement de 
fil comporte un dispositif de mouflage destine a alimenter en fil le robot, le dispositif 
de mouflage etant constitue d'au moins trois cabestans disposes dans un plan vertical 
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sur deux niveaux superieur et inferieur et autour desquels est realise l f acheminement 
du fil entre la bobine de fil et le robot, le(s) cabestan(s) du niveau inferieur etant 
suspendu(s) au fil entre deux cabestans du niveau superieur pour exercer une traction 
dans le fil et se deplace vertical ement lorsque le robot execute des mouvements afin 
d'eviter I'enchevetrement du fil devide. 

Selon une autre caracteristique de Pinvention, les brins du fil tendus par un 
cabestan inferieur entre deux cabestans superieurs forment un angle a aigu, qui est 
modifie lors du deplacement du cabestan inferieur afin d'accroftre ou de reduire la 
traction dans le fil et permettre respectivement le deroulement du fil de la bobine de 
fil ou ('interruption de ce deroulement. 

Selon une autre caracteristique de Pinvention, Pecartement entre deux 
cabestans de niveau superieur est reglable. 

Selon une autre caracteristique de Pinvention, le dispositif de mouflage, dont 
Paxe de la bobine de fil est positionne verticalement est remarquable en ce que la 
bobine de fil est pourvue d'un dispositif de devidage de fil constitue d'un bras de 
couple monte libre a rotation autour de Paxe de ladite bobine et d'un guide-fil 
positionne dans Paxe de la bobine. 

Selon une autre caracteristique de Pinvention, le dispositif de mouflage 
comporte une bobine montee sur un touret destine a l'entrainer en rotation, le touret 
etant pourvu a cet effet d'un moteur electrique, est remarquable en ce que le signal de 
commande de la mise sous tension du moteur electrique provient d'un capteur de 
position haute apte a detecter une position haute du cabestan et que le signal de 
commande de la mise hors tension du moteur provient d'un capteur de position basse 
apte a detecter une position basse du cabestan. 

Selon une autre caracteristique de Pinvention, des poids sont suspendus 
respectivement aux cabestans inferieurs. 

Selon une autre caracteristique de 1'invention, le robot est un robot d'agrafage 
et comporte une tete d'agrafage du type a alimentation du fil en continu qui est 
destinee a etre embarquee sur la tete du robot. 

Selon une autre caracteristique de 1'invention, la tete d'agrafage comportant 
un piston porte-coupeur, coudeur, mobile en translation entre une position de repos et 
une position de sortie et qui est destine a couper une longueur determinee de fil, puis 
a la former en forme d'agrafe, est remarquable en ce que le dispositif comporte un 
dispositif d'avance du fil constitue d'un galet d'entrainement et d'un galet presseur 
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montes a rotation en sens inverse Tun de l'autre entre lesquels est pince le fil, le galet 
d'entrainement etant entraine en rotation de maniere synchronisee avec le 
deplacement du piston de sa position de repos vers sa position de sortie pour 
entrainer en translation le fil d'un pas P vers la tete d'agrafage. 
5 Selon une autre caracteristique de l'invention, une roue dentee est montee sur 

le meme axe de rotation que le galet d'entrainement et coopere avec une cremaillere 
formee ou rapportee sur le talon du piston porte-coupeur, coudeur. 

Selon une autre caracteristique de l'invention, la roue dentee est montee sur 
son axe de rotation par I'intermediaire d'une roue libre pour ne pas entrainer en 
10 rotation le galet d'entrainement lors du deplacement du piston porte-coupeur, coudeur 
vers sa position de repos. 

Selon une autre caracteristique de l'invention, le galet d'entrainement 
comporte une gorge en forme de V destinee a recevoir le fil. 

Selon une autre caracteristique de l'invention, les galets sont mis en contact 
15 mutuel sous 1'effet d'un moyen de pression tel qu'un ressort. 

Selon une autre caracteristique de l'invention, l'axe de rotation du galet 
d'entrainement est frein6 par un moyen de pression tel qu'un ressort pour eviter le 
retour du fil entre les deux galets sous l'effet de traction exerce par le dispositif de 
mouflage lorsque le piston porte-coupeur coudeur nejoint sa position de repos. 
20 Les caracteristiques de l'invention mentionnees ci-dessus, ainsi que d'autres, 

apparaitront plus clairement a la lecture de la description suivante d'un exemple de 
realisation, ladite description etant faite en relation avec les dessins joints, parmi 
lesquels: 

la Fig. 1 represente une vue principale d'un dispositif d'acheminement de fil a 
25 une tete d'agrafage embarquee sur la tete d'un robot de type multi-axes selon 
l'invention, 

la Fig. 2 represente une vue d'un dispositif d'avance du fil vers une tete 
d'agrafage oil le piston porte-coupeur, coudeur de ladite tete d'agrafage est dans sa 
position de repos selon l'invention, 
30 la Fig. 3 represente une vue principale d'une premiere variante de realisation 

d'un dispositif d'acheminement de fil a une tete d'agrafage embarquee sur la tete d'un 
robot de type multi-axes selon l'invention. 
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la Fig. 4 represente une vue d'un dispositif d ! avance du fil vers une tete 
d'agrafage ou le piston porte-coupeur, coudeur de ladite tete d'agrafage est dans sa 
position de sortie selon invention et, 

la Fig. 5 represente une vue principale d'une seconde variante de realisation 
5 d'un dispositif d'acheminement de fil a une tete d'agrafage embarquee sur la tete d'un 
robot de type multi-axes selon 1'invention. 

Un dispositif 100 d'acheminement de fil F a une tete d'agrafage 200 
embarquee sur la tete d'un robot 300 est represente a la Fig. 1 . 

Le dispositif 100 d'acheminement de fil F comprend un dispositif d'avance 
10 400 du fil F vers la tete d'agrafage 200, ainsi qu'un dispositif de mouflage 500 du fil 
qui est dispose en amont du dispositif d'avance 400 du fil et l'alimente en fil F. 

La tete d'agrafage 200 est du type apte a former les agrafes. Elle utilise a cet 
effet un mecanisme d'agrafage 210 comportant notamment a la Fig. 2 un piston 220 
porte-coupeur, coudeur qui est destine a couper une longueur determinee de fil F, 
15 puis a la former en forme d'agrafe. 

Pour realiser ces deux operations, le piston 220 porte-coupeur, coudeur peut 
etre deplace en translation par un moyen de manoeuvre 230, tel qu'un verin 
pneumatique 230, entre une position de repos representee a la Fig. 2 et une position 
de sortie representee a la Fig. 3 ou il a, entre ces deux positions, coupe une longueur 
20 de fil F et forme une agrafe. 

Le mecanisme d'agrafage 210 comporte egalement un poussoir mu par un 
moyen de deplacement tel qu'un verin pneumatique, non representes, pouvant 
chasser l'agrafe pour l'enfoncer au travers de panneaux N. 

Ces panneaux N sont employes a la fabrication de caisses ou de palettes et 
25 sont a cet effet maintenus en position d'agrafage, comme cela apparait a la Fig. 1 . 

A cette Fig. 1, le robot 300 est un robot conventionnel, de type mono ou 
multi-axes, apte a manipuler la tete d'agrafage 200 pour la deplacer en position 
d'agrafage aux points d'agrafage des panneaux N entre eux. A la Fig. 1, le robot 300 
est un robot de type six axes. 
30 Le dispositif d'avance 400 du fil est destine a distribuer de fa9on cyclique une 

longueur de fil F a la tete d'agrafage 200. Pour y parvenir, le dispositif d'avance 400 
du fil travaille de maniere synchronisee avec le mouvement du piston 220 porte- 
coupeur, coudeur. 
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Le dispositif d'avance 400 du fil est constitue a la Fig. 2 d'un galet 
d'entrainement 410 et d'un galet presseur 430 dont leurs axes de rotation sont 
paralleles. 

Ces galets 410 et 430 component respectivement deux couronnes dentees 412 
5 et 432 aux profils complementaires et de meme pas, destinees a s'engrener 
mutuellement pour permettre 1'entrainement en rotation en sens inverse des galets 
410 et 430. 

Deux cylindres 414 et 434 sont disposes respectivement dans le prolongement 
des couronnes dentees 412 et 432. lis sont tangents Tun a l'autre et mis en contact 
10 mutuel sous feffet d'un moyen de pression 420 tel qu'un ressort a la Fig. 2. 

Le cylindre 414 comporte une gorge 418 en forme de V destinee a recevoir le 
fil F pour, conjointement avec le cylindre 434, le pincer et permettre son 
entrainement en translation. 

L'entrainement en rotation du galet d'entrainement 410 est realise par une 
15 roue dentee 416 montee sur le meme axe de rotation que ledit galet 410. Cette roue 
dentee 416 est prevue pour cooperer avec une cremaillere 240 formee ou rapportee 
sur le talon du piston 220 porte-coupeur, coudeur. 

Ainsi, lors du deplacement du piston 220 porte-coupeur, coudeur, entre sa 
position de repos et sa position de sortie representee a la Fig. 4, suivant en cela la 
20 fleche S, Ies galets d'entrainement 410 et presseur 430 sont mis en rotation suivant 
les fleches T et le fil F est entraine en translation d'un pas P. 

La roue dentee 416 est egalement montee sur son axe de rotation par 
rintermediaire d'une roue libre 419. Elle peut de la sorte ne pas entrainer en rotation 
le galet d'entrainement 410 et, par consequent, le galet presseur 430, lorsque le piston 
25 220 porte-coupeur, coudeur quitte sa position de sortie pour rejoindre sa position de 
repos representee a la Fig. 2, suivant en cela la fleche R. 

En aval du dispositif d'avance 400 du fil, une gaine de guidage aval 450 est 
raccordee au mecanisme d'agrafage 210 et permet de conduire le fil F vers celui-ci 
pour y etre coupe, forme en agrafe et ejecte. 
30 Le fil F parvient au dispositif d'avance 400 du fil au travers d'une gaine de 

guidage amont 452. Pour eviter le retour du fil F au travers de cette gaine de guidage 
amont 452, sous PefFet de traction exerce par le dispositif 500 de mouflage sur le fil F 
dans le dispositif d'avance 400 du fil lorsque le piston 220 porte-coupeur rejoint sa 
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position de repos, I'axe de rotation du galet d'entrainement 410 est freine par un 
moyen de pression 440 tel qu'un ressort 440 a la Fig. 2. 

Le dispositif de mouflage 500 du fil est destine a alimenter en fil F le 
dispositif d'avance 400 du fil, embarque sur le robot 300, en exer?ant une traction 
dans ledit fil F pendant son fonctionnement, en particulier lorsqu'il execute des 
mouvements. 

Le dispositif de mouflage 500 est constitue d'une bobine de fil 510 dispos£e 
libre a rotation dans un endroit qui ne gene pas le fonctionnement du robot 300. Elle 
peut de la sorte etre disposee a plusieurs metres ou plusieurs dizaines de metres de 
celui-ci. 

Dans un mode prefere de realisation represents aux Fig. 1 et 3, la bobine 510 
est installee de maniere fixe avec son axe vertical. Pour permettre son devidage, la 
bobine 510 est pourvue d\m dispositif de devidage de fil 512 constitue dta bras de 
couple 514 monte libre a rotation autour de Taxe de ladite bobine 510 suivant la 
fleche I, et d'un guide-fil 516 positionne dans l'axe de la bobine 510. 

Le dispositif de mouflage 500 est egalement constitue d'au moins trois 
cabestans 520, 522, 528 disposes dans un plan vertical sur deux niveaux superieur 
520, 528 et inferieur 522 et autour desquels est realise Pacheminement du fil F entre 
la bobine de fil 510 et la gaine de guidage amont 452 du robot 300. Les cabestans 
520, 522, 528 peuvent etre constitues de simples oeillets ou de poulies. 

Le cabestan 528 est dispose au plus pres du robot 300 en dehors de son 
champ d'action. 

Le cabestan 522 est quant a lui suspendu au fil F entre les deux cabestans 520 
et 528 de maniere a exercer une traction dans le fil F devide. 

Par cette construction, lorsque le robot 300 est en fonctionnement, et lors de 
son evolution, le cabestan 522 se deplace verticalement entre les cabestans 520 et 
528 pour maintenir une traction dans le fil F lorsque la tete du robot 300 s'eloigne ou 
se rapproche du cabestan 528. 

On remarquera, par ailleurs, que les brins Bl et B2 du fil F tendus entre les 
cabestans 520 et 528 ne sont pas paralleles et forment un angle a aigu. Cette 
disposition des brins permet, lors du deplacement du cabestan 522, que cet angle 
puisse etre modifie afin d'accroitre ou de reduire la traction dans le fil F pour 
permettre respectivement le deroulement du fil F de la bobine de fil 510 ou 
Tinterruption de ce deroulement. 
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La masse du cabestan 522 doit etre telle que les mouvements du robot 300 
puissent dans ces conditions permettre le deroulement du fil F de la bobine de fil 
510. Si tel n'est pas le cas, un poids M peut etre suspendu au cabestan 522. 

Dans un mode de realisation non represents, l'ecartement entre les cabestans 
5 520 et 528 est reglable pour permettre la modification de Tangle a et, par consequent, 
un deroulement anticipe ou retarde de la bobine de fil 510 par les mouvements du 
robot 300. 

Une bobine de fil 510 est installee et du fil F, devide de la bobine 510, est 
passe autour des cabestans 520, 522 et 528. L'extremite libre du fil F est enfilee dans 
10 la gaine de guidage amont 452 du robot 300 puis est montee entre les galets 410 et 
430 pour etre achemine, au travers de la gaine de guidage aval 450, vers le 
mecanisme d'agrafage 210. 

Des panneaux N sont positionnes en position d'agrafage, le robot 300 est mis 
en marche, et un programme d'agrafage est selectionne. 
15 La tete du robot 300 quitte son etat de repos et deplace alors la tete d'agrafage 

200 vers sa premiere position d'agrafage. 

Le moyen de manoeuvre 230 du mecanisme d'agrafage 210 deplace le piston 
220 porte-coupeur, coudeur suivant la fleche S vers sa position de sortie et les galets 
d'entralnement 410 et presseur 430 entralnent en translation d*un pas P le fil F vers le 
20 mecanisme d'agrafage 210. Le poussoir du mecanisme d'agrafage 210 mu par son 
moyen de deplacement ejecte alors 1'agrafe pour l'enfoncer au travers des panneaux 
N. Le piston 220 porte-coupeur, coudeur est ensuite deplace suivant la fleche R vers 
sa position de repos. Le dispositif d'agrafage 210 est pret pour effectuer une nouvelle 
operation d'agrafage. 

25 Au cours de son deplacement vers sa premiere position d'agrafage, la tete du 

robot 300 tire sur le brin de fil F situe en aval du cabestan 528, ce qui fait reagir le 
dispositif de mouflage 500 du fil. Le cabestan 522 est alors deplace verticalement 
vers le haut par cette traction, ce qui permet audit brin de fil F de suivre la tete du 
robot 300 lorsque celle-ci s'eloigne du cabestan 528. 

30 A l'inverse, lorsque la tete d'agrafage 200 se deplace pour atteindre d'autres 

positions d'agrafage, il arrive que la distance separant ladite tete d'agrafage 200 du 
cabestan 528 se raccourcisse. Le cabestan 522, sous Teffet de sa masse ou du poids 
M, se deplace verticalement vers le bas, ce qui permet de maintenir une traction dans 
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le fil F. La formation d'enchevetrements ou de boucles indesirables sur la portion de 
fil F deroulee de la bobine de fil 510 est considerablement reduite. 

Par ailleurs, au for et a mesure de la consommation du fil F par le mecanisme 
d'agrafage 210, la longueur de fil F deroulee entre la bobine de fil 510 et le robot 300 
s'amenuise. La position moyenne du cabestan 522 se rapproche des cabestans 520 et 
524, et Tangle a s'ouvre. La traction dans le fil F s'accroit suffisamment pour 
permettre le deroulement de la bobine de fil 510. 

Par reaction, le cabestan 522 s'eloigne des cabestans 520 et 528 jusqu'a ce que 
Tangle a se referme et induise une reduction de la traction dans le fil F pour 
interrompre le deroulement de la bobine de fil 510. 

Le dispositif de mouflage permet d'alimenter en fil un robot mono ou multi- 
axes a partir d'une bobine de fil disposee dans un endroit qui ne gene pas ses 
evolutions ou dans un endroit avantageux, par exemple, un lieu de stockage. 

La capacite d'agrafage du robot n'est limitee que par la taille des bobines de 
fil disponibles 

Dans une premiere variante de realisation, represente a la Fig. 3, cinq 
cabestans 520, 522, 524, 526 et 528 sont mis en oeuvre sur deux niveaux superieur 
520, 524, 528 et inferieur 522, 526. Les cabestans 522 et 526 ont des masses 
differentes. A cet effet, des poids M et M' peuvent etre suspendus respectivement aux 
cabestans 522 et 526. 

Cet agencement a pour objet d'autoriser des mouvements de plus grande 
amplitude et executes a vitesse plus elevee par le robot 300. 

Les poids M et M ont des masses de valeurs differentes afin que Tamplitude 
du mouvement du robot 300 perturbe le moins possible le deroulement de la bobine 
de fil 510. 

Dans une seconde variante de realisation le dispositif de mouflage 500* 
represente a la Fig. 5 est destine a etre utilise avec du fil de forte section et/ou avec 
une bobine de fil de masse elevee. 

Le dispositif de mouflage 500* comporte a cet effet une bobine de fil 510* 
montee sur un touret 530 pourvu d'un moteur electrique 532 permettant 
Tentrainement en rotation de ladite bobine 510 1 

Le dispositif de mouflage 500' comporte egalement un capteur de position 
haute 534 apte a detecter une position haute du cabestan 522 ainsi qu'un capteur de 
position basse 536 apte a detecter une position basse du cabestan 522 lors de son 
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emplacement vertical entre les cabestans 520 et 528. Ces capteurs 534 et 536 sont 
relies a une unite de commande, non representee, qui met sous tension le moteur 
electrique 532 lorsque le cabestan 522 s'eleve au niveau du capteur de position haute 
534 et qui le met hors tension, lorsque le cabestan 522 descend au niveau du capteur 
de position basse 536. 

Avant la mise en fonctionnement du robot 300, le cabestan 522 et positionne 
entre les capteurs 534 et 536 comme cela apparait a la Fig. 5. 

Pendant le fonctionnement du robot 300 et au for et a mesure de la 
consommation du fil F par le mecanisme d'agrafage 210, la longueur de fil F 
deroulee entre la bobine de fil 510' et le robot 300 s'amenuise. La position moyenne 
du cabestan 522 s'eleve et atteint le capteur de position haute 534. Le moteur 
electrique 532 est alors mis sous tension par l\inite de commande, et entraine en 
rotation la bobine de fil 510\ Du fil F est ainsi devide de celle-ci. La position 
moyenne du cabestan 522 descend done pour atteindre le capteur de position basse 
536 et l'unite de commande met alors hors tension le moteur electrique 532. 

Cette variante de realisation autorise l'utilisation de bobines de fil de masse 
elevee ou dont la section du fil est elevee. 
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REVINDICATIONS 

1) Dispositif (100) d'acheminement de fil (F) a un robot (300) de type mono 
ou multi-axes* le fil (F) etant enroule sur une bobine de fil (510, 5 1 0'), caracterise en 
ce que le dispositif (100) comporte des moyens prevus pour acheminer le fil (F) de la 
bobine de fil (510, 510') vers le robot (300), la bobine de fil (510, 510') n'etant pas 

5 embarquee sur le robot (300). 

2) Dispositif (100) d'acheminement de fil selon la revendication 1, caracterise 
en ce qu'il comporte un dispositif de mouflage (500, 500') destine a alimenter en fil 
(F) le robot (300), le dispositif de mouflage (500, 500') etant constitue d'au moins 
trois cabestans (520, 522, 528 ; 524, 526) disposes dans un plan vertical sur deux 

10 niveaux superieur (520, 528 ; 524) et inferieur (522 ; 526) et autour desquels est 
realise 1'acheminement du fil (F) entre la bobine de fil (510, 510') et le robot (300), le 
cabestan (522 et/ou 526) etant suspendu au fil (F) entre deux 
cabestans (520, 524; 524, 528) du niveau superieur pour exercer une traction dans le 
fil (F) et se deplace verticalement lorsque le robot (300) execute des mouvements 

15 afin d'eviter I'enchevetrement du fil devide. 

3) Dispositif (100) d'acheminement de fil selon la revendication 2, caracterise 
en ce que les brins (Bl, B2) du fil (F) tendus par un cabestan inferieur (522, 526) 
entre deux cabestans superieurs (520, 524; 524, 528) forment un angle a aigu. 

4) Dispositif (100) d'acheminement de fil selon la revendication 2 ou 3, 
20 caracterise en ce que Pecartement entre deux cabestans de niveau superieur (520, 

524;524,528)estreglable. 

5) Dispositif (100) d'acheminement de fil Tune des revendications 2 a 4, 
caracterise en ce que des poids (M, M') sont suspendus respectivement aux cabestans 
infericurs(522, 526). 

25 6) Installation d'agrafage comportant un robot (300) d'agrafage de type mono 

ou multi-axes, et un dispositif (100) d'acheminement de fil, le fil (F) etant enroule sur 
une bobine de fil (510, 510'), caracterisee en ce qu'elle comporte des moyens prevus 
pour acheminer le fil (F) de la bobine de fil (510, 510') vers le robot (300), la bobine 
de fil (5 1 0, 5 1 0') n'etant pas embarquee sur le robot (300). 

30 7) Installation d'agrafage selon la revendication 6, dont l'axe de la bobine de 

fil (510) est positionne verticalement, caracterisee en ce que la bobine de fil (510) est 
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pouivue d'un dispositif de devidage de fil (512) constitue d'un bras de couple (514) 
monte libre a rotation autour de 1'axe de ladite bobine (510) et d'un guide-fil (516) 
posit ionne dans I 'axe de la bobine (510). 

8) Installation d'agrafage selon la revendication 6, la bobine (5 10') etant 
montee sur un touret (530) destine a Tentrainer en rotation, le touret (530) etant 
pourvu a cet eflFet d'un moteur electrique (532), caracterisee en ce que le signal de 
commande de la mise sous tension du moteur electrique (532) provient d'un capteur 
de position haute (534) apte a detecter une position haute du cabestan (522) et que le 
signal de commande de la mise hors tension du moteur (532) provient d'un capteur 
de position basse (536) apte a detecter une position basse du cabestan (522). 

9) Installation d'agrafage selon Tune des revendications 6 a 8, le robot (300) 
comportant une tete d'agrafage (200) du type a alimentation du fil en continu qui est 
destinee a etre embarquee sur la tete du robot (300) la tete d'agrafage (200) 
comportant un piston (220) porte-coupeur, coudeur, mobile en translation entre une 
position de repos et une position de sortie et qui est destine a couper une longueur 
determinee de fil (F), puis a la former en forme d'agrafe, caracterisee en ce que le 
dispositif (100) d'acheminement de fil comporte un dispositif d'avance (400) du fil 
(F) constitue d'un galet d'entrainement (410) et d'un galet presseur (430) montes a 
rotation en sens inverse Vun de l'autre entre lesquels est pince le fil (F), le galet 
d'entrainement (410) etant entraine en rotation de maniere synchronisee avec le 
deplacement du piston (220) de sa position de repos vers sa position de sortie pour 
entrainer en translation le fil (F) d'un pas (P) vers la tete d'agrafage (200). 

10) Installation d'agrafage selon la revendication 9, caracterisee en ce qu*une 
roue dentee (416) est montee sur le meme axe de rotation que le galet d'entrainement 
(410) et coopere avec une cremaillere (240) formee ou rapportee sur le talon du 
piston (220). 

1 1) Installation d'agrafage selon la revendication 10, caracterisee en ce que la 
roue dentee (416) est montee sur son axe de rotation par 1'intermediaire d'une roue 
libre (419) pour ne pas entrainer en rotation le galet d'entrainement (410) lors du 
deplacement du piston (220) vers sa position de repos. 

12) Installation d'agrafage selon l'une des revendications 9 a 11, caracterisee 
en ce que le galet d'entrainement (410) comporte une gorge (418) en forme de V 
destinee a recevoir le fil (F). 
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13) Installation d'agrafage selon Tune des revendi cations 9 a 12, caracterisee 
en ce que les galets (410) et (430) sont mis en contact mutue! sous 1'effet d'un moyen 
de pression (420) tel qu*un ressort. 

14) Installation d'agrafage selon Tune des revendications 9 a 13, caracterisee 
en ce que Taxe de rotation du galet d'entramement (410) est freine par un moyen de 
pression (440) tel qu\m ressort pour eviter le retour du fil (F) entre les galets (410) et 
(430) sous l'effet de traction exerce par le dispositif (500, 500 1 ) de mouflage lorsque 
le piston (220) rejoint sa position de repos. 
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